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@ Antrieb fur ein Kettenrad, insbesondere einer Kettenziehvorrichtung 

® Bei dem Antriebsstrang vorzugsweise einer Ziehvor- 
richtung zum kontinuierlichen Ziehen von Rohr- und 
Stangenmaterial ist vorgesehen, daft der Antriebsstrang 
zwischen Antriebsmotor und Kettenrad ein antriebsseiti- 
ges Unrundrad und ein abtriebsseitiges Unrundrad auf- 
weist. Durch die Auswahl geeigneter Unrundrader wird 
am abtriebsseitigen Unrundrad eine resultierende, abge- 
gebene Drehzahl erzeugt, mit der der beim Ziehen von 
Ketten auftretende Polygoneffekt vollstandig kompen- 
siert werden kann, so daS keine Geschwindigkeits- 
schwankungen im ziehenden Kettenstrang mehr auftre- 
ten und mithin eine gleichbleibende Qualitat des gezoge- 
nen Materials gesichert ist. Mit den miteinander kammen- 
den Unrundradern konnen bei konstanter Antriebsdreh- 
zahl des Antriebsmotors die Abtriebsdrehzahlen des ab- 
triebsseitigen Unrundzahnrades auf den Polygoneffekt 
eingestellt werden. Die Auswahl der Geornetrien der Un- 
rundrader erfolgt in Abhangigkeit von der Anzahl der Zah- 
f ne des Kettenrades und der Gestalt der Kettenglieder. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft einen Antrieb fiir ein mehrere Ket- 
tenzahne aufweisendes Kettenrad. Das Hauptanwendungs- 
gebiet der Erfindung ist ein Keltenrad einer Kettenziehvor- 
richtung zum Ziehen von Stangen -. Rohr-, Rund- und Pro- 
fiimaterial mit einer endlos urnlaufenden Kette. Die Erfin- 
dung ist aber auch vorteilhaft auf anderen technischen Ge- 
bieten einsetzbar, bei denen eine endlose uinlaufende Kette 
rnittels eines Kettenrades angetrieben wird. 

Da die Einzelglieder bzw. Verbindungsglieder einer Kette 
starr sind, kann sich die Kette dem Teilkreis des Kettenrades 
nur polygonforrnig anpassen. Der Hebelarm einer auf den 
Kettenstrang ausgeubten Kraft andert sich dadurch mit dem 
Drehwinkel des Kettenrades, wodurch das Lastmoment und 
die in Kettenzugrichtung resultierende Vortriebsgeschwin- 
digkeit der Kette periodisch schwanken. Neben den Last- 
und Geschwindigkeitsschwankungen werden auch Schwan- 
kungen der Kette in der Laufhohe angeregt, die insgesamt 
zu unerwunschten Schwingungen in der Maschine und da- 
durch zu hoherem VerschleiB des gesamten Kettenantriebs 
fiihren konnen. Bei der Auslegung des Antriebs fur ein Ket- 
tenrad bzw. fur einen Ketientrieb muB daher dieser soge- 
nannte PolygonefTekt beriicksichtigt werden. 

Urn dem PolygonefTekt entgegenzuwirken, sind irn Stand 
der Technik bisher eine Vielzahl von technischen Losungen 
vorgeschlagen worden. Eine Kompensation des Polygonef- 
fektes kann z. B. dadurch erzielt werden, daB vergleichs- 
weise groBe Kettenrader mit einer hohen Zahnezahl verwen- 
det werden, Maschinen mit groBen Kettenradern zeigen 
zwar einen vergleichsweise ruhigen Lauf, dies wird aller- 
dings mit einer VergroBerung des fur den Antrieb benotigten 
Bauraumes und mit einer Erhohung der Anzahl der Ketten- 
glieder erkauft, so daB auch das Gewicht der Kette und da- 
mi t die zu installierende Antrieb s lei stung steigt. 

Weiter ist es aus dem Stand der Technik bekannt, als Aus- 
gleichsmittel zur Kompensation des PolygonerTektes eine 
spezielle Kettenfuhrung vorzusehen, mit der die Kette derail 
an das Kettenrad herangefiihrt wird, daB sich der Effekt der 
starren Kettenglieder nur geringfiigig auswirkt. 

In Kettenziehvorrichtungen zum Ziehen von Stangen-, 
Rohr-, Rund- und Profilmaterial ink einer endlos urnlaufen- 
den Kette kann der PolygonefTekt erheblichen EinfluB auf 
die Qualitat des gezogenen Materials haben, da sich Ge- 
schwindigkeitsschwankungen und Schwingungen unmit.tel- 
bar auf die Homogenitat des Ziehprozesses und die Langen- 
toleranzen des gezogenen Materials auswirken. In einem 
kontinuieriichen ZiehprozeB werden die zu ziehenden Roh- 
ren oder Stangen mit speziellen Greifwerkzeugen gegriffen 
und rnit den urnlaufenden Treibkettenpaaren gezogen. Eine 
derartige kontinuierliche Ziehvorrichtung ist z. B. aus dem 
Patent EP 0 433 767 Bl bekannt. Bei dieser Kettenziehma- 
schine wurde keine Ausgleichsvorrichtung zum Ausgleich 
der durch den PolygonefTekt verursachten Geschwindig- 
keitsschwankungen der Treib kette n vorgesehen. 

Aus der EP 0 850 2 1 6 A 1 ist ein dem OberbegrifT der vor- 
liegenden Erfindung zugrundeliegender Antrieb fur eine 
kontinuierliche Ziehvorrichtung bekannt, bei dem dem Po- 
lygonefTekt bereits Rechnung getragen wurde. Bei dem gat- 
tungsgemafSen Antrieb ist in den Antriebsstrang z wise hep 
dem Antriebsmotor und den angetriebenen Kettenradern ein 
Ubersetzungsgetriebe geschaltet. Die Antriebswelle des 
Ubersetzungsgetriebes ist mit der Motorwelle des Antriebs- 
motors iiber ein Kreuzkopfgelenk verbunden und urn einen 
Winkel verschwenkt eingebaut. Durch das Kreuzkopfgelenk 
wird bei zueinander verschwenkter An- und Antriebswelle 
eine UnregelmaBigkeit der Urnfangsgeschwindigkeiten er- 
zielt, die zur Kompensation des PolygonerTektes ausgenutzt 
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werden soil. Der Ausgleichseffekt dieses Antriebs hangt 
entscheidend von der Einsteliung des Winkel zwischen der 
An- und Abtriebswelle ab. Ein derart.iger Antrieb erfordert 
daher einerseits eine genaue Justage des Winkels, anderer- 
5 seits eine regelmaBige Uberwachung der Einsteliung, da bei 
einer ungunstigen Fehlstellung des Winkels statt einer Kom- 
pensation eine Verstarkung des PolygonerTektes erzeugt 
wird. Fur den praktischen Einsatz in einer Ziehvorrichtung 
ist der aus der EP 0 850 216 A 1 bekannte Antrieb daher we- 
10 nig geeignet. 

Mit der Erfindung soli ein Antrieb geschaffen werden, der 
mit einfachen Mitteln eine betriebssichere Kompensation 
des Polygoneffektes bewirkt. 

Diese Aufgabe wird durch die im Patentanspruch 1 ange- 
15 gebene Erfindung gelost. ErfindungsgemaB ist vorgesehen, 
daB der Antriebsstrang zwischen Antriebsmotor und Ketten- 
rad ein antrieb sseitiges Unrundrad und ein abtriebsseitiges 
Unrundrad aufweist. Durch die Auswahl geeigneter Un- 
rundrader wird am abtriebsseitigen Unrundrad eine resultie- 
20 rende, abgegebene Drehzahl erzeugt, mit der der Polygonef- 
fekt vollstandig kompensiert werden kann, so daB keine 
oder nur geringfugige Geschwindigkeitsschwankungen im 
ziehenden Kettenstrang mehr auftreten und mithin eine 
gleichbleibende Qualitat des gezogenen Materials gesichert 
25 ist. Mit den miteinander wechselwirkenden Unrundradern 
konnen bei konstanter Antriebsdrehzahl des Antriebsmotors 
die Abtriebsdrehzahlen des abtriebsseitigen Unrundzahnra- 
des auf den PolygonerTekt eingestellt werden. Die Auswahl 
der Geometrien der Unrundrader erfolgt in Abhangigkeit 
30 von der Zahnezahl des Kettenrades und der Gestalt der Ket- 
tenglieder. DererfindungsgemaBe Antrieb bewirkt selbstbei 
Kettenrader mit nur wenigen Kettenzahnen eine nahezu 
vollstiindige Kompensation des Polygoneffektes. 

Da der PolygonefTekt periodisch auftritt, erfolgt die Aus- 
35 legung der Unrundrader vorzugsweise dergestalt, daB die 
Walzkurve eines jeden Unrundrades jeweils aus mehreren 
Walzkreissegmenten rnit. gleichfonnigen Walzkurvenab- 
schnitten zusammengesetzt ist. Die Walzkurvenabschnilte 
des antriebsseitigen und des abtriebsseitigen Unrundrades 
40 sollten gleiche Wiilzkurvenlangen aufweisen, so daB die 
Walzkurvenabschnitte und mithin die Unrundrader gleich- 
maBig aufeinander abrollen und eine periodische Schwan- 
kung der Ablriebsdrehzahl des abtriebsseitigen Unrundra- 
J des ennoglichen. 
45 Weiter vorteilhaft ist es, wenn das antriebsseitige Unrund- 
rad weniger Walzkreissegmente als das abtriebsseitige Un- 
rundrad aufweist, so daB ein Antriebsmotor mit hohen An- 
triebsdrehzahlen eingesetzt werden kann. Bei einer vorteil- 
haften Ausgestaltung ist das antriebsseitige Unrundrad ellip- 
50 senformig. 

Bei einer ersten Ausfuhrungsalternative entspricht die 
Anzahl der Walzkreissegmente des abtriebsseitigen Un- 
rundrades der Anzahl der Kettenzahne. Bei einem derartigen 
Antrieb kann dann das abtriebsseitige Unrundrad wahlweise 
55 mit dem Kettenrad auf einer gemeinsamen Welle angeord- 
net sein oder durch ein Zahnradgetriebe oder ein Transmis- 
sionsmittel, wie z. B. einem Zahnriemen, mit dem Kettenrad 
gekoppelt sein. 

Bei einer altemativen Ausfuhrungsform ist zwischen dem 
60 abtriebsseitigen Unrundrad und dem Kettenrad ein Uberset- 
zungsgetriebe zwischengeschaltet, dessen Ubersetzungsver- 
haltnis Ik sich aus dem Verhaltnis der Anzahl der Walzkreis- 
segmente des abtriebsseitigen Unrundrades und der Ketten- 
zahne des Kettenrades bzw. aus dem Verhaltnis des Winkels, 
65 uber den sich die Walzkreissegmente des abtriebsseitigen 
Unrundrades erstrecken, und dem Teilungswinkel des Ket- 
tenrades ergibt. Vorteilhafterweise ist das Ubersetzungs ver- 
haltnis ganzzahlig. Bei dem Ubersetzungsgetriebe kann es 
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sich urn ein ein- oder mehrstutiges Zwischengetriebe han- 
deln. 

Das abtriebsseitige Unrundrad ist vorzugsweise derart 
konstruiert, daB seine Walzkurvenabschnitte zwei Wende- 
punkte haben. Jeder Walzkurvenabschnitt weist dann in der 5 
Mitte einen minimal en Radialabstand von der Drehachse 
des Unrundrades und an den Ubergangen zu den nachsten 
Walzkreissegmemen maxirnale Radialabstiinde von der 
Drehachse auf. Der Abstand zwischen den Drehachsen der 
Unrundrader ist vorzugsweise konstant. 10 

Weiter vorteilhaft ist es, wenn die Unrundrader als Zahn- 
rader ausgebildet sind, da mit Zahnradern ein sicherer Ab- 
lauf der Walzkreissegmente aufeinander ohne die Gefahr 
von Gleiten zwischen den Unrundradern ermoglicht wird. 

Fiir Kettenziehvorrichtungen, mit denen Stangen und 15 
Rohre mit besonders hohen Qualitatsanforderungen an 
gleichbleibende Dicken gezogen werden sollen, kann als 
weiteres Ausgleichsmittel zur Koinpensation des Polygon- 
effektes eine spezielle Kettenftihrung der Kette an das Ket- 
tenrad heran vorgesehen sein. 20 

Weitere Vorteile und Ausgestaltungen der Erfindung erge- 
ben sich aus der nachfolgenden Beschreibung einer rein 
schernatischen Darstellung des Aufbaus des erflndungsge- 
maBen Antriebs fiir zwei verschiedene Ausftihrungsformen. 

In der Zeichnung zeigt: 25 

Fig. 1 schematisch einen erfindungsgemiiBen Antriebs- 
Strang ohne Ubersetzungsgetriebe; und 

Fig. 2 einen erfindungsgemaBen Antriebsstrang mit Uber- 
setzungsgetriebe zwischen den Unrundzahnradern und dem 
Kettenrad. 30 

In den Fig. 1 und 2 sind in einer rein schernatischen Dar- 
stellung nur die zuni Ausgleich des Polygoneffektes not- 
wendigen Bauteile eines insgesamt mit 10 in Fig. 1 bzw. 20 
in Fig. 2 bezeichneten Antriebsstrangs dargestellt. Der An- 
triebsstrang dient. zum Antreiben des Kettenrades 11 einer 35 
ansonsten nicht. weiter dargestellten Ziehvorriehtung. Mit. 
dem Kettenrad 11 wird eine Kette 12 in Richt.ung des Pfeiles 
P gezogen. Die Ziehkette 12 besteht aus geienkig miteinan- 
der verbundenen Kettengliedern 12a, 12b, in deren Zwi- 
schenraume die Zahne Odes Kettenrades 11 eingrcifen. An 40 
der Kette 12 sind die nicht dargestellten Greifvorrichtungen 
zum Ziehen der nicht gezeigten Stangen oder Rohren befe- 
stigt. In Ziehvorrichtungen erfolgt das Ziehen des Materials 
meist mit Triebkettenpaaren, d. h. mit mindestens zwei par- 
allel zueinander laufenden Ketten. 45 

Im Antriebsstrang 10 in Fig. 1 ist ein antriebsseitiges Un- 
rundzahnrad 1 mit einem nicht gezeigten Antriebsmotor 
drehfest verbunden. Das antriebsseitige Unrundzahnrad 1 ist. 
eliipsenformig und aus zwei gleichformigen Walzkreisseg- 
menten 2 zusammengesetzt, von denen eines schraffiert ge- 50 
zeigt ist. Das antriebsseitige Unrundzahnrad 1 ist iiber seine 
nicht naher dargestellte Verzahnung mit der Verzahnung des 
abtriebsseitigen Unrundzahnrades 3 in Eingriff. Dieses 
weist insgesamt. 6 zueinander gleichformige Walzkreisseg- 
menten 4 auf, von denen eines schraffiert dargestellt ist. 55 

Es versteht sich, daB die einzelnen Unrundzahnrader aus 
einem Stuck bestehen bzw. gefertigt sein konnen und sich 
die Bezeichnung Walzkreissegmente nur auf den gleichfor- 
migen Aufbau der einzelnen Unrundzahnrader bezieht. 

Das Walzkreis segment 2 des Unrundzahnrades 1 hat ei- 60 
nen Walzkurvenabschnitt 2', der die gleiche Bogenlange be- 
ziehungsweise Walzkurvenlange wie der Walzkurvenab- 
schnitt 4' des Walzkreissegmentes 4 des abtriebsseitigen 
Unrundzahnrades 3 aufweist. Weiterhin ist der Abstand zwi- 
schen der Drehachse 5 des Unrundrades 1 und der Dreh- 65 
achse 6 des Unrundrades 3 konstant. Die Walzkurve bzw. 
der Umfang des Unrundrades 3 kann daher aus der konstan- 
tcn Summc des Erzeugendenradius R des Unrundrades 3 


und des Erzeugendenradius U des Unrundrades 1 ermittelt 
werden. 

Urn den im Betrieb des Antriebsstrangs 10 am Kettenrad 
11 auftretenden Polygoneffekt auszugleichen, hat der Walz- 
kurvenabschnitt 4' des Walzkreissegmentes 4 des abtriebs- 
seitigen Unrundzahnrades 3 zwei Wendepunkte 9, 9', sowie 
einen Walzkurvenpunkt mit rninimalem Radialabstand R ra i n 
in der Mitte des Walzkurvenabschnitts 4' und zwei Walzkur- 
venpunkte mit maximalem Radialabstand R max . Das ellipti- 
sche Unrundzahnrad 1 ist derart mit dem Unrundzahnrad 3 
in Eingriff gesetzt, daB sich die Walzkurven einerseits be- 
riihren, wenn die kiirzere Nebenachse der Ellipse mit dem 
maximalen Radialabstand Rj^ des Unrundzahnrades 3 zu- 
sammentrifft, andererseits beriihren, wenn die langere 
Hauptachse des ellipsenformigen Unrundrades 1 auf den 
rninimalen Radialabstand R min trifft. Die Abtriebsdrehzahl 
cles abtriebsseitigen Unrundrades 3 ist dann minimal, wenn, 
wie in Fig. 1 gezeigt, Nebenachse und maximaler Radialab- 
stand R max zusammentreffen bzw. maximal, wenn Haupt- 
achse und minimaler Radialabstand zusammentreffen. Die 
Kopplung des abtriebsseitigen Unrundzahnrades 3 mit dem 
Kettenrad 11 ist zur Koinpensation nun derart ausgefiihrt, 
daB die Drehzahl des abtriebsseitigen Unrundzahnrades 3 
einen rninimalen Wert, hat, wenn sich das Kettenrad 1, wie in 
Fig. 1 gezeigt, in einer Winkelstellung befindet, in der bei 
theoretisch konstanter Antriebsdrehzahl des Kettenrades 11 
aufgrund des Polygoneffektes eine maxirnale Kettenvor- 
schubgeschwindigkeit resultieren wiirde. Tatsachlich ist 
aber aufgrund der miteinander kammenden Unrundrader 1, 
3 die Abtriebsdrehzahl des abtriebsseitigen Unrundzahnra- 
des 3 gerade minimal, so daB sich insgesamt der Polygonef- 
fekt und die mit den Unrundzahnradern 1, 3 erzeugten Dreh- 
zahlschwankungen gegeneinander aufheben, so daR eine ab- 
solut gleichfomiige Kettenzuggeschwindigkeit resultiert. 

Fiir den Fachmann ist nun ersichtlich, welche Erzeugen- 
denradien und Krtimmungsradien die Maximalradien, Mini- 
inalradien und Wendepunkte der Walzkurven bzw. Unrund- 
zahnrader 1, 3 haben miissen, damit eine optimale Koinpen- 
sation des Polygoneffektes bei einem bestimmten Kettenrad 
erzielt wird. 

In Fig. 1 ist das Ubersetzungsverhaltnis zwischen dem 
Unrundzahnrad 3 und dem Unrundzahnrad 1 i u = 3 : 1 . Das 
abtriebsseitige Unrundzahnrad 3 ist mit dem Kettenrad 11 
iiber ein Transmissionsmittel 8 verbunden. Daher muB der 
Winkel x ly iiber den sich das Walzkreissegment 4 des zwei- 
ten Unrundzahnrades 3 erstreckt, genau so groB wie der 
Winkel at zwischen zwei Zahnen 13 des Kettenrades 11 
sein. Anstelle des Transmissionsmittels kann aber auch ein 
Zahnradgetriebe verwendet werden oder das Unrundzahn- 
rad und das Kettenrad sind auf einer gemeinsamen Welle an- 
geordnet. 

Fig. 2 zeigt. eine alternative Ausfuhrungsfonn eines An- 
triebsstrangs 20. Gleiche Teile sind mit gleichen Bezugszei- 
chen versehen. Auch hier wird die Kette 12 mittels der 
Zahne 13 des Kettenrades 11 in Transportriehtung P bewegt. 
Abweichend von der Ausfuhrungsform nach Fig. 1 ist das 
abtriebsseitige Unrundzahnrad 23 iiber ein insgesamt mit 15 
bezeichnetes Ubersetzungsgetriebe mit dem Kettenrad 11 
gekoppelt. Das Ubersetzungsgetriebe 15 besteht in an sich 
bekannter Weise aus Zahnradern und kann ein- oder mehr- 
stufig ausgefiihrt sein. Das abtriebsseitige Unrundzahnrad 
23 hat hier nur 3 Walzkreissegmente 24 mit Walzkurvenab- 
schnitten 24', die sich iiber den Winkelbereich %i erstrecken. 
Das Ubersetzungsgetriebe hat ein Ubersetzungsverhaltnis 
von i K = Ijlcia Insgesamt dreht sich daher das Kettenrad 11 
urn den Winkel oti, wenn sich das abtriebsseitige Unrundrad 
23 urn den Winkel x 2 dreht. Das mit. dem nicht gezeigten 
Antriebsmotor gekoppelte antriebsseitige Unrundzahnrad 
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21 ist zwar wie bei dcr Ausfuhrungsform nach Fig. 1 ellip- 
senfonnig und aus zwei Walzkreissegmenten 22 aufgebaut, 
die Abmessungen der Haupt- und Nebenachse bzw. des Er- 
zeugendenradius U dcs Unrundrades 21 sind aber an die ver- 
anderte Kurvengeometrie des Walzkreissegmentes 24 ange- 5 
paBt. 

Bei beiden Ausfiihrungsformen versteht es sich, daB das 
Ubersetzungsverhaltnis i u zwischen den Unrundzahnradern 
vergleichsweise frei gewahlt werden kann, so daB insgesamt 
der Antrieb sehr flexibel an die optimale Motordrehzahl des 10 
Antriebs motors angepaBt werden kann. Fiir ein Kettenrad 
mit veranderter Zahnezahl oder verandertem Durchmesser 
sind andere Walzkurven und Erzeugendenradien fiir die Un- 
rundzahnrader zum Ausgleich des PolygonefFektes erforder- 
lich. 15 

Patentanspriiche 

1. Antrieb fur ein mehrere Kettenzahne aufweisendes 
Kettenrad, insbesondere fiir ein Kettenrad einer Ket- 20 
tenziehvorrichtung zurn Ziehen von Stangen-, Rohr-, 
Rund- und ProfiLmaterial rnit einer endlos umlaufenden 
Kette, rnit einern das Kettenrad iiber einen Antriebs- 
strang antreibenden Antriebs motor, dadurch gekenn- 
zeichnct, daB der Antriebsstrang (10; 20) ein antriebs- 25 
seitiges Unrundrad (1; 21) und ein abtriebsseitiges Un- 
rundrad (3; 23) aufweist. 

2. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Walzkurve eines jeden Unrundrades (1, 21; 3, 
23) jeweils aus mehreren Walzkreissegmenten (2, 4; 30 
22, 24) mit gleichfonnigen Walzkurvenabschnitten (2', 

4'; 22', 24*) zusammengesetzt ist. 

3. Antrieb nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Walzkurve habschnitte (2\ 4*; 22', 24') 
des antriebsseitigen und des abtriebsseitigen Unrundra- 35 
des (1, 3; 21, 23) gleiche Walzkurven lan gen aufwei- 
sen. 

4. Antrieb nach einem dcr Anspriiche 1 bis 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB das antriebsseitige Unrundrad (1 ; 
21) weniger Walzkreissegmente (2; 22) als das ab- 40 
triebsseitige Unrundrad (3; 23) aufweist. 

5. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch 
gekennzeichnet, daB das antriebsseitige Unrundrad (1; 
21) ellipsenfonnig. 

6. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch 45 . 
gekennzeichnet, daB die Anzahl der Walzkreisseg- 
mente (4; 24) des abtriebsseitigen Unrundrades (3; 23) 

der Anzahl der Kettenzahne (13) entspricht. 

7. Antrieb nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, 
daB das ab triebsseitige Unrundrad' (3) und das Ketten- 50 
rad (11) auf einer gemeinsarnen Welle angeordnet oder 
durch ein Zahnradgetriebe oder ein Transmissionsmit- 
tel (14), wie einen Riemen, miteinander gekoppelt 
sind. 

8. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch 55 
gekennzeichnet, daB zwischen dem abtriebsseitigen 
Unrundrad (3; 23) und dem Kettenrad (13) ein Uberset- 
zungsgetriebe (15) mit einem Ubersetzungsverhaltnis 
von (i K ) zwischengeschaltet ist, wobei das Uberset- 
zungsverhaltnis aus dem Winkelbereich der Walz- 60 
kreissegmente (4; 24) des abtriebsseitigen Unrundra- 
des (3; 23) und dem Teilungswinkel (ct 2 ) des Kettenra- 
des (13) festgelegt ist. 

9. Antrieb nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, 
daB das Ubersetzungsverhaltnis (i : <) ganzzahlig ist. 65 

10. Antrieb nach Anspruch 8 oder 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Ubersetzungsgetriebe (15) ein ein- 
oder mehrstufiges Zwischengetriebe ist. 
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11. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Wiilzkurvenabschnitte 
(4'; 24') der Walzkreissegmente (4; 24) des abiriebssei- 
tigen Unrundrades (3; 23) zwei Wendepunkte (9, 9') 
aufweisen. 

12. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 11, da- 
durch gekennzeichnet, daB der Abstand zwischen den 
Drehachsen (5; 6) der Unrundrader (1, 3; 21, 23) kon- 
stantist. 

13. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 12, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Unrundrader (1, 3; 21, 
23) Zahnrader sind. 

14. Antrieb nach einem der Anspriiche 1 bis 13, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Kette mit einer speziel- 
len Kettenfuhrung an das Kettenrad herangefuhrt ist. 
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